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Description 

L'invention est relative a un chariot de manutention 
motorise, notamment du genre apte a etre embarque a 
I'arriere d'un vehicule porteur. 

On connaTt des chariots aptes a etre embarques 
sur un vehicule porteur tel qu'un camion, pouvant etre 
utilises au chargement et au d6chargement du camion 
et ensuite §tre fixes a I'arriere de celui-ci pour etre ainsi 
transport's. Ce genre de chariot est generalement de 
realisation peu encombrante, de maniere a depasser du 
camion d'une faible distance, son chassis £tant realise 
de maniere que les roues avant soient voisines de 
Textrgmite avant de sa fourche de chargement. . 

A cet effet, les chariots de manutention motorises 
du type pr'cite component generalement un chassis 
presentant une conformation en U ouvert vers I'avant, 
equipe de deux roues avant et d'une roue arriere direc- 
trice. de sorte que les moyens de levage s'6tendent 
ainsi dans leur position la plus r6tract6e entre les bran- 
ches laterales du chassis en U. 

Une contrainte generate pour la conception des 
chariots embarques sur camion est que ces chariots 
doivent etre aussi legers que possible pour ne pas dimi- 
nuer notablement la charge utile du camion. C'est la rai- 
son pour laquelle les chariots embarques sont 
generalement d£pourvus de contrepoids et congus de 
maniere que la charge sort disposee entre les bras de . 
roues a I'arriere des roues avant du chariot en position 
de transport. Cependant. il est n6cessaire pour pouvoir 
deposer ou prendre une charge sur le plateau du 
camion dans le cas ou les roues avant ne peuvent pas 
passer sous ledit plateau, de pr6voir des dispositifs 
annexes pour avancer les fourches de chargement en 
avant des roues avant : dans cette position statique de 
chargement, la charge pouvant etre Iev6e par un chariot 
embarque est sensiblement egale au poids total a vide 
du chariot. Le document US 4,826,474 decrit un chariot 
de manutention motorise apte a etre embarque a 
I'arriere d'un vehicule porteur, tandis que le document 
EP 325064 decrit un chariot elevateur automoteur qui 
n'est pas apte a etre embarque a rarriere d'un vehicule 
porteur. 

Pour satisfaire aux contraintes precitees, les cha- 
riots embarques de type connu sont generalement rea- 
lises sous forme de chariot a mat vertical a double effet 
: ce mat vertical a double effet permet la manutention et 
le transport et facilite egalement le chargement du cha- 
riot a I'arriere du camion selon une technique connue 
par exemple d'apres le document FR 2 298 454. 

Les dispositifs annexes connus pour d£placer les 
fourches a I'avant des roues avant dans le cas d'une 
prise de charge en avant des roues avant sont du type 
a fourches teiescopiques, a extenseur de fourche, ou a 
mat retractable. 

Dans le cas des fourches teiescopiques, chaque 
fourche teiescopique presente un fourreau coulissant 
sur un support guide par des glissieres ou des galets et 



entraTne par un v6rin de maniere synchronisee avec le 
depioiement de I'autre fourche. Cette disposition pr6- 
senta I'inconvenient selon lequel las fourches teiescopi- - 
ques sont soumises a une usure rapide par frottement 

5 au contact du sol et n6cessite de maintenir les fourches 
parfartement horizontales lorsqu'elles sont an position 
deployee, car la charge se trouvant eioignee du dosse- 
ret de charge et du tablier du mat, est susceptible de 
glisser brusquement jusqu'au dosseret de charge et de 

10 provoquer ainsi des accidents indesirables. En outre, 
cette disposition entraTne des couts de fabrication 6le- 
ves et des couts d'entretien importants pour une f iabilite . 
de fonctionnement relativement faible. 

Dans le systeme a extenseur de fourches, une 

is structure deformable a ciseaux relie le mat vertical et le 
tablier supportant les fourches, en depla^ant ainsi las 
fourches horizontal ement vers I'avant lors de la defor- 
mation de la structure a ciseaux. Ce systeme presente 
d'une part I'inconvenient d'augmenter le d6passement 

20 total du chariot a I'arriere du camion, d'une distance cor- 
respondant a la longueur de la structure deformable a 
ciseaux en position repliee, ce qui augmente la lon- 
gueur de I'ensemble total roulant comprenant le vehi- 
cule porteur et le chariot embarque, et presente d'autre 

25 part I'inconvenient de diminuer la charge utile du vehi- 
cule porteur correspondant du poids supplemental 
ajoute par la presence de cette structure deformable a 
ciseaux. En outre, du fait que le tablier supportant les 
fourches est ecarte du mat en position rentr6e, les four- 

30 ches avant sont deportees du mat de la valeur corres- 
pondant a cet ecartement, ce qui diminue la capacite de 
transport de charge du chariot ; tandis qu'en position de 
chargement statique sur place, la charge utile du chariot 
est r6duite en raison du d6placement du centre de gra- 

35 vite resultant du poids supplemental de la structure 
deformable a ciseaux, poids applique en avant des 
roues avant. 

Dans les dispositifs a mat retractable, le mat est 
monte sur une structure qui coulisse a I'interieur du 

40 chassis du chariot. Cette disposition presente les 
m§mes inconvenients que le systeme extenseur de 
fourches en raison du fait que le deplacement vers 
I'avant de I'ensemble comportant le mat et sa structure 
porteuse entraine un deplacement important vers 

45 I'avant du centre de gravite du chariot, deplacement 
entraTnant une reduction notable de la capacite de 
transport de charge et de la stability en chargement sta- 
tique sur place. 

De la maniere g6n£rale, tous les chariots aptes a 

so etre embarques sur camion de I'art anterieur, c'est-a- 
dire des chariots a mat vertical a double effet, pr6sen- 
• tent ('inconvenient selon lequel le mat dispose a I'avant 
du conduct eur obstrue le champ de visibility sur la 
charge et sur la fourche situ£e a I'oppose du poste de 

55 condurte. Ces chariots embarques de I'art anterieur pre- 
sented generalement une faible garde au sol et ne sont 
pas aptes a circuler sur des terrains accidentes. 

II est connu. dans ce domaine des chariots a mat 
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vertical qui n'est pas vise par la presente invention, de 
deplacer les fourches porteuses lateralement pour les 
positionner en correspondance avec les charges a 
manutentionner. En particulier, on peut realiser le 
deplacement lateral des fourches a I'aide d'un tablier 5 
intermediate portant les fourches et se deplacant late- 
ralement par rapport a un tablier principal. Le deplace- 
ment lateral de rensemble de la structure de levage 
comprenant un mat vertical portant un ou plusieurs 
tabliers peut egalement etre realise par rapport au w 
chassis porteur par des moyens appropries. 

Dans cette technique connue, la mise en oeuvre du 
deplacement lateral des fourches exige de mettre en 
place des tabliers intermediates ou structures porteu- 
ses intermediates importantes qui rencherissent le 15 
cout du chariot elevateur et en particulier augmentent 
son poids total en charge, de sorte que la charge utile 
du chariot est diminuee a poids total en charge cons- 
tant, et de sorte que le cout de fabrication du chariot est 
augmente de maniere notable. 20 

L'invention a pour but de remedier aux incqnve- 
nients precites de Tart anterieur, en creant un nouveau 
chariot de manutention motorise apte a etre embarque 
a I'arriere d'un vehicule porteur de maniere simple et 
rapide. . 25 

invention a egalement pour but d'appliquer le pre- 
cipe du deplacement lateral de la structure porteuse au 
chariot a bras telescopique, sans augmentation notable 
d'organe mecanique, tout en permettant une exploita- 
tion presentant les memes performances que celles de 30 
Tart anterieur. 

L'invention a pour objet un chariot de manutention 
motorise, apte a etre embarque a I'arriere d'un vehicule 
porteur, du genre comportant un chassis presentant 
une conformation en U, equipe de deux roues avant et 35 
d'une roue arriere directrice, un poste de conduite et 
des moyens de levage, caracterise en ce que les 
moyens de levage component un bras telescopique 
monte a pivotement sous Taction d'un verin de levage 
autour d'un axe sensiblement horizontal situe a I'arriere 40 
du . chassis .sensiblement au-dessus de ladite roue 
arriere directrice et que 

le poste de conduite est situe sur un cdte du cha- 
riot, le groupe motopropulseur est situe du c6te 45 
oppose au poste de conduite et le bras telescopi- 
que dans sa position abaissee et retractee corres- 
pondant au transport d'une charge passe entre le 
poste de conduite et le groupe motopropulseur. 

50 

Selon d'autres caracteristiques de invention : 

le bras telescopique porte a son extremite eloignee 
de I'axe de pivotement un organe de prehension 
orientable a pivotement autour d'un axe horizontal ss 
sous Taction d'un verin d'actionnement. 
- le bras telescopiques porte a son extremite eloi- 
gnee de Taxe de pivotement un tablier supportant 



des fourches. 

le bras telescopique equipe d'un tablier supportant 
des fourches est soumis a Taction d'un verin de 
compensation, de maniere a maintenir les fourches 
horizontals. 

le chassis porte des stabilisateurs retractables 
aptes a venir en appui sur Je sol en avant des points 
de contact des roues avant avec le sol. 
le verin de levage et le verin de compensation sont 
montes de part et d'autre de la poutre du bras teles- 
copique. 

le chariot comporte un moyen de verrouillage du 

chariot embarque sur I e vehicule porteur avec un 

support solidaire du vehicule porteur. 

ledit moyen de verrouillage est commande directe- 

merit a partir du poste de conduite du chariot. 

le moyen de verrouillage est commande sur arret 

du moteur du chariot. 

L'invention a egalement pour objet un chariot de 
manutention motorise, a bras telescopique, comprenant 
un chassis monte sur une pluralite de roues dont Tune 
au moins est motrice, ledit chassis portant un groupe 
motopropulseur, une cabine et des moyens de levage 
disposes entre le groupe motopropulseur et la cabine, 
lesdits moyens de levage comprenant ledit bras telesco- 
pique monte a pivotement autour d'un axe sensiblement 
horizontal, caracterise en ce que Censemble des 
moyens de levage comprenant le bras telescopique est 
deplacable transversalement, de maniere a permettre 
un reglage precis sur une distance predeterminee du 
positionnement des moyens de levage en vue de la pre- 
hension de la charge et que 

le bras telescopique est deplacable transversale- 
ment sur son axe de pivotement sous Taction de 
moyens d'actionnement disposes au voisinage 
dudrt axe de pivotement. Selon d'autres caracteris- 
tiques de l'invention : 

lesdits moyens d'actionnement sont des 
moyens d'actionnement hydraulique compor- 
tant au moins un verin hydraulique dont la 
direction d'actionnement est sensiblement 
parallele a Taxe de pivotement du bras telesco- 
pique, 

les moyens d'actionnement sont pratiquement 
coaxiaux a Taxe de pivotement du bras telesco- 
pique, 

les moyens d'actionnement sont a double effet, 
les moyens d'actionnement sont des moyens 
hydrauliques alimentes par des orifices sensi- 
blement paralleles ou coaxiaux a Taxe de pivo- 
tement, 

les moyens d'actionnement sont des moyens 
hydrauliques alimentes par des orifices sensi- 
blement orthogonaux a Taxe de pivotement. 
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^invention sera mieux comprise grace k la descrip- 
tion qui va suivre donn6e k titre d'exemple non limrtat'rf 
en reference aux dessins annexes dans lesquels : 

La figure 1 repr6sente schymatiquement une vue 5 
en efevation laferale selon la direction de la f teche I 
des figures 2 et 3 d'un chariot selon I'invention. 
La figure 2 represente schymatiquement une vue 
simplrf tee de dessus dans le sens de la f teche II des 
figures 1 et 3 d'un chariot selon Tinvention. w 
La figure 3 repr6sente schymatiquement une vue 
arridre dans le sens de la direction des fl&ches HI 
des figures 1 et 2 d'un chariot selon I'invention. 
Les figures 4 et 5 reprysentent des diagrammes de 
charge caracferistiques d'un chariot selon Tinven- 75 
tion. 

Les figures 6 & 8 reprysentent schymatiquement 
les ytapes d'un proc6d6 d'embarquement d'un cha- 
riot selon I'invention k I'arrfere d'un v6hicule por- 
teur. 20 
La figure 9 repr6sente schymatiquement en coupe 
une vue partielle axiale d'un bras felescopique de 
chariot de manutention selon I'invention; 
La figure 10 repr6sente une vue en coupe axiale 
partielle d'un autre chariot selon I'invention. 25 

En reference aux figures 1 k 3, dans lesquelles les 
yfements identiques ou fonctionnellement Equivalents 
sont rep6r6s par des chiffres de ryference identiques, 
un chariot selon Tinvention comporte un chassis 1 pry- so 
sentant une conformation en U s'ouvrant vers I'avant, 
un poste de conduite 2, un groupe motopropulseur 3 et 
des moyens de levage 4. 

Une branche 1a du chassis porte une roue avant 5 
tandis que I'autre branche 1b porte I'autre roue avant 6. 35 
La roue arriere 7 directrice est monfee sensiblement au 
milieu du corps principal du chassis. La roue arrtere 
directrice 7 est command§e par un volant 8 situ6 dans 
le poste de conduite 2 qui comporte 6galement tous les 
organes de commande des moyens de levage 4. 40 

Le groupe motopropulseur 3 est de preference un 
groupe comportant un moteur thermique entramant une 
pompe hydraulique, les organes de distribution et de 
commande n§cessaires 6tant regroup6s avec le groupe 
motopropulseur 3 et command6s directement depuis le 45 
poste de conduite 2. 

Selon Unvention, les moyens de levage 4 compor- 
tent un bras felescopique 9 monfe k pivotement autour 
d'un axe 10 sensiblement horizontal situ6 k Tarriere du 
chassis 1 sensiblement au dessus de la roue arriere so 
directrice 7. 

Le poste de commande et de conduite est situ§ sur 
un c6fe du chariot, le groupe motopropulseur 3 est situ6 
du cdte oppose au poste de commande et de conduite, 
et le bras felescopique 9 dans sa position abaiss£e et 55 
rytracfee correspondant au transport d'une charge 
passe entre le poste de conduite 2 et le groupe moto- 
propulseur 3. 



Cette disposition fournit ainsi une excellente visibi- 
lity sur la charge et sur les moyens de levage 4, contrai- 
rement k ia disposition de I'art anferieur ou le mat 
retractable obstruait la visibility de l'op£rateur. 

Le bras felescopique 9 porte k son extremity eioi- 
gnee de i'axe de pivotement 10 un organe de prehen- 
sion 11 orientabie k pivotement autour d'un axe 
horizontal 12 sous Taction d'un v6rin d'actionnement 
non represente et de type connu en soi. 

Uorgane de.pr6hension 1 1 est de preference con- 
forme en tablier supportant des fourches 13a, 13b. Les 
fourches 13a, 13b peuvent partir de la position abaissee 
et retractee du bras teiescopique 9 correspondant au 
transport d'une charge et representee en traits pleins, 
pour passer k d'autres positions horizontals ou incli- 
nes dans un sens de cavage ou un sens de d6verse- 
ment representees en traits pointilfes. 

Le bras teiescopique 9 est extensible sous Taction 
d'un v6rin inferieur non represente et pivote sous 
Taction d'un v6rin de levage 1 4 dispose laferalement par 
rapport au bras et fixe k une equerre solidaire de la pou- 
tre du bras teiescopique 9. 

Dans le cas d'un transport de charge sur terrain 
accidente, on 6quipe avantageusement le chariot selon 
I'invention d'un verin de compensation, apte k maintenir 
les fourches 13a, 13b horizontales lors du transport de 
la charge dans le cas d'un defacement du chariot sur 
terrain accidente. De preference, le verin de levage 14 
et le v6rin de compensation 15 sont montes de part et 
d'autre de la poutre du bras teiescopique 9, dans une 
position n'interferant pas avec la visibility du conducteur 
lorsque le bras teiescopique 9 est en position de trans- 
port, entierement abaisse et retracfe. 

Avantageusement, Tensemble des moyens de 
levage 4 est deplacable transversaiement d'une dis- 
tance pred6termin6e d de maniere k permettre un 
r6glage precis du positionnement des moyens de 
levage lors de la prehension de la charge. 

Ainsi, les moyens de levage 4 comprenant le bras 
teiescopique 9 sont deplacable sur la course d selon un 
mouvement commande et contr6l6 de preference 
hydrauliquement sous Taction de moyens de translation 
disposes au voisinage de I'axe de pivotement 10. 

De preference, les moyens d'actionnement hydrau- 
iiques component au moins un verin hydraulique, dont • 
ia direction d'actionnement est sensiblement paralieie k 
I'axe de pivotement 10. 

En reference k la figure 4, un chariot selon Unven- 
tion presente un diagramme de stability sans bequille 
correspondant k la levee d'une charge de 9000 N k une 
distance de 1 metre en avant des roues avant : on 
obtient ainsi des performances equivalentes k ou 
meilleures que celles des chariots embarques de Tart 
anterieur. En particulier, les chariots selon I'invention 
ont une port ye k Tavant des roues notable ment sup6- 
rieure aux chariots de Tart anterieur. 

La figure 5 represente un diagramme de stability 
avec b6quille encore ameiiore par rapport au dia- 
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gramme de stability sans b6quille de la figure 4 et par 
rapport aux caracteristiques des chariots embarques de 
Tart ant&rieur, dans le cas ou Ton equipe un chariot 
selon Tinvention de stabilisateurs 16 retractables aptes 
a venir en appui sur le sol en avant du point de contact 5 
P d'une roue avant 5 avec le sol. 

Les stabilisateurs 16 retractables aptes a venir en 
appui sur le sol en avant des points de contact des 
roues avant 5 avec le sol sont fixes sur le chassis 1 du 
chariot selon Tinvention selon une maniere connue en 10 
soi pour la fixation de stabilisateurs sur les chariots 
embarqu6s de Tart anterieur et commandos de maniere 
analogue par un v6rin d'actionnement exercant une 
pouss6e sensiblement verticale. 

En reference aux figures 6 a 8, un proc6d6 de char- 15 
gement d'un chariot selon Tinvention et de solidarisation 
a un vehicule porteur comporte les etapes d6crites ci- 
apres. 

En reference a la figure 6, on allonge le bras teies- 
copique d'une longueur de Tordre de 20 cm, de maniere 20 
a enfiler les fourches 13a, 13b dans des fourreaux 20 
pr6vus a cet effet et solidarises au vehicule porteur 
sous le plateau de celui-ci de preference par des 
moyens d'accrochage a fixation rapide de type connus 
en soi. A Tarriere des fourreaux 20, des supports 21 25 
sont disposes dans une position pr6determin6e permet- 
tant le passage des fourches 13a, 13b et du bras teles- 
copique 9 16gerement etendu entre les supports 21. 

Apres avoir enfiie les fourches dans les fourreaux 
20, on effectue un mouvement combing de mont6e et 30 
de pivotement du chariot autour du bras telescopique 9 
jusqu'a la position representee a la figure 7 dans 
laquelle le chassis 1 est enticement souleve du sol et 
incline I6gerement vers Tavant d'un angle compris entre 
1 0 et 1 5 degres d'angles sexagesimaux. 35 

A partir de la position de la figure 7, on retracte 
completement le bras telescopique 9, ce qui a pour effet 
de reposer le chassis 2 sur ie support 21 . On braque de 
preference la roue directrice arrtere 7 completement a 
gauche ou completement a droite, de maniere a limiter ao 
le depassement du chariot vers Tarriere du vehicule. 

Le chariot repose alors sous Teffet de son propre 
poids sur le support 21 sur lequel il est applique par le 
bras telescopique en position completement retractee : 
la position d'equilibre du chargement de la machine 45 
selon Tinvention embarqu6e a Tarriere du vehicule por- 
teur est parfaitement stable et permet le transport sur 
de longues distances. 

Avantageusement, on pr6voit un moyen de ver- 
rouillage compiementaire du chariot embarque sur le so 
vehicule porteur avec le support 21 solidaire du vehi- 
cule porteur. Ce moyen de verrouillage peut par exem- 
ple comporter deux verrous lateraux commandes 
directement au moyen d'une manette dispos6e dans le 
poste 2 de conduite et de commande du chariot. Ces 55 
verrous lateraux peuvent etre des verrous m6caniques 
ou a commande hydraulique, ou encore a commande 
eiectrique. Dans une variante pref6r6e, le moyen de 



verrouillage est commande par TarrSt du moteur du cha- 
riot ou interruption d'energie eiectrique du chariot, ou 
1'interruption d'energie hydraulique du chariot. 

L'invention decrite en reference a des modes de 
realisation particuliers n'y est nullement limitee mais 
couvre au contraire toute modification de forme et toute 
variante de realisation dans le cadre de Tesprit de 
Tinvention : ainsi, le groupe motopropulseur 3 peut 
avantageusement etre constitue par un groupe eiectri- 
que fonctionnant sur batterie dans le cas d'applications 
interdisant Temploi de moteurs thermiques. 

En reference a la figure 9, dans un premier mode 
de realisation de Tinvention, un piston 30 solidaire de 
Taxe de pivotement 10 du bras telescopique est sche- 
matise par sa poutre principale 9. Le piston 30 deiimite 
deux chambres 31a et 31b a Tinterieur d'une chemise 
32. Un premier percage 33a pratique sensiblement 
coaxialement a Taxe de pivotement 10 et un deuxieme 
percage 33b pratique sensiblement coaxialement a 
Taxede pivotement 10 permettent Talimentation respec- 
tivement de chaque chambre 31a ou 31b en fluide 
hydraulique. 

L'axe 1 0 est monte solidaire du chassis 1 par Tinter- 
m6diaire de deux pieces de montage 34a, 34b assem- 
bles au chassis 1 par vissage, par exemple de vis non 
d6passantes 35a, 35b, ou par tout autre moyen permet- 
tant la mise en place de Taxe de pivotement 10 et le 
passage du piston 30 par un orifice de diametre pr6vu a 
cet effet. 

La chemise 32 est obturee a ses extremites par 
deux bagues de fermeture 38a, 38b portant des joints 
d'etancheite appropries, les bagues 38a, 38b etant 
fix6es de maniere connue en soi par vissage ou moyen 
equivalent. 

La structure ainsi decrite pr6sente une conforma- 
tion en verin a double tige, dans lequel le piston 30 est 
fixe et la chemise 32 se deplace dans un premier sens 
lorsque la chambre 31a est mise sous pression hydrau- 
lique et dans un deuxieme sens oppose audit premier 
sens lorsque la chambre 31b est mise sous pression 
hydraulique. 

L'homme du metier peut ainsi determiner sans diffi- 
cult^ une course de emplacement transversal d en fonc- 
tion des dimensions internes de la chemise 32 et de la 
largeur du piston 30 restant immobile par rapport a Taxe 
de pivotement 10 et par rapport au chassis 1 du chariot 
eievateur. 

Dans le deplacement impose par la pression 
hydraulique introduce dans Tune ou Tautre chambre 
31a ou 31b, la chemise 32 appuie par Tinterm6diaire de 
Tune ou Tautre bague de fermeture 38b ou 38a sur des 
douilies d'appui 36b ou 36a. Chaque douille d'appui 36a 
ou 36b est solidaire d'une equerre 37a ou 37b qui est 
elle-m§me reliee a la poutre principale du bras eieva- 
teur telescopique du chariot selon Tinvention. 

Ainsi, Tinvention permet de r6aliser de manier sim- 
ple un deplacement lateral qui n'entrave pas le pivote- 
ment du bras telescopique, les moyens de deplacement 
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lateral permettant simultan6ment te pivolement du bras 
teiescopique. autour de I'axe sensiblement horizontal 
10. 

En reference k la figure 1 0, dans un autre mode de 
realisation de ['invention, un piston 40 est solidaire de s 
I'axe de pivotement 1 0 du bras teiescopique schematise 
par sa poutre principale 9. Le piston 40 deiimite deux 
chambres 41a et 41b k Tinterieur d'une chemise 42. 
Pour 6viter le pergage des orifices de diam&tre redurt et 
de longueur importante 33a, 33b du mode de r6alisa- 10 
tion de la figure 9, on realise deux orifices d'alimentation 
du d'6vacuation de fluides hydrauliques 43a, 43b direc- 
temerrt dans la chemise 42. De tels orifices taraud£s 
43a, 43b d'alimentation en fluide hydraulique sont de 
type connu en soi et ne necessitent pas de description is 
plus detailI6e. 

L'axe 10 est monte solidaire du chassis 1 par I'inter- 
m6diaire de deux pieces de montage 44a, 44b assem- 
blies au chassis 1 par exemple par vissage, de vis non 
depassantes 45a, 45b, ou par tout autre moyen permet- 20 
tant la mise en place de I'axe de pivotement 10 et le 
passage du piston 40 par un orifice de diam&tre pr6vu k 
cet effet. 

La chemise 42 est obtur6e k ses extremes par 
deux bagues de fermeture 48a, 48b portant des joints 25 
d'etancheite appropri6s, les bagues 48a, 48b etant 
fix6es de maniere connue en soi par vissage ou moyen 
equivalent. 

La structure ainsi d6crite pr6sente une conforma- 
tion en v6rin k double tige, dans lequel le piston 40 est 30 
fixe et la chemise 42 se d6place dans un premier sens 
lorsque la chambre 41 a est mise sous pression hydrau- 
lique et dans un deuxieme sens oppose audit premier 
sens lorsque la chambre 41b est mise sous pression 
hydraulique. . 35 

L'homme du metier peut ainsi determiner sans diffi- 
cult^ une course de deplacement transversa! d en fonc- 
tion des dimensions internes de la chemise 42 et de la 
largeur du piston 40 restart immobile par rapport k I'axe 
de pivotement 1 0 et par rapport au chassis 1 du chariot 40 
eievateur. 

Dans le deplacement impose par la pression 
hydraulique introduce dans I'une ou I'autre chambre 
41a ou 41b, la chemise 42 appuie par I'interm6diaire de 
I'une ou I'autre bague de fermeture 48b ou 48a sur des 45 
douilles d'appui 46b ou 46a. Chaque douille d'appui 46a 
ou 46b est solidaire d'une equerre 47a ou 47b qui est 
elle-m§me reli6e k la poutre principale du bras eieva- 
teur teiescopique du chariot selon I'invention. 

Ainsi, I'invention permet de realiser de maniere sim- so 
pie un deplacement lateral qui n'entrave pas le pivote- 
ment du bras teiescopique, les moyens de deplacement 
lateral permettant simultan6ment le pivotement du bras 
teiescopique autour de I'axe sensiblement horizontal 
10. 55 

L'invention bien que decrite en reference k deux 
modes de realisation particuliers n'y est nullement limi- 
t6e, mais couvre au contraire toute modification de 



forme et toute variante de realisation dans le cadre et 
I'esprit de I'invention, notamment toute variante dans 
lesquelles le pivotement et le deplacement transversal 
peuvent fitre assures coaxialement k I'axe de pivote- 
ment 10. 

Revendications 

1. Chariot de manutention motorise (3), apte k §tre 
embarque k I'arriere d'un v6hicule porteur, du 
genre comportant un chassis (1) pr6sentant une 
conformation en U, 6quip6 de deux roues avant et 
d'une roue arriere directrice, un poste de conduite 
(2) et des moyens de levage (4), caracterise an ce 
que les moyens de levage (4) comportent un bras 
teiescopique (9) monte k pivotement sous Taction 
d'un v6rin de levage (14) autour d'un axe (10) sen- 
siblement horizontal situ6 k I'arriere du chassis (1) 
sensiblement au-dessus de ladite roue arriere 
directrice (7), et en ce que le poste de conduite (2) 
est situe sur un c6t£ du chariot, le groupe motopro- 
pulseur (3) est situe du c6te oppose au poste de 
conduite (2) et la bras teiescopique (9) dans sa 
position abaissee et retractee correspondant au 
transport d'une charge passe entre le poste de con- 
duite (2) et le groupe motopropulseur (3). 

2. Chariot selon la revendication 1 , caracterise en ce 
que le bras teiescopique porte k son extremite 6loi- 
gn6e de I'axe de pivotement (10) un organe de pre- 
hension (11) orientable k pivotement autour d'un 
axe horizontal (12) sous Taction d'un verin d'action- 
nement. 

3. Chariot selon Tune des revendications pr6ceden- 
tes, caracterise en ce que le bras teiescopique 
porte k son extr6mite 6loign6e de Taxe de pivote- 
ment (10) un tablier (11) supportant des fourches 
(13a, 13b). 

4. Chariot selon la revendication 3, caracterise en ce 
que la bras teiescopique (9) equipe d'un tablier (11) 
supportant des fourches (13a, 13b) est soumis k 
Taction d'un v6rin (15) de compensation, de 
maniere k maintenir les fourches horizontals (13a, 
13b). 

5. Chariot selon Tune des revendications pr6c6den- 
tes, caracterise en ce que la chassis (1) porte des 
stabilisateurs (16) retractables aptes k venir an 
appui sur le sol en avant des points de contact des 
roues avant (5, 6) avec le sol. 

6. Chariot selon la revendication 4, caracterise an ce 
que le v6rin de lavage (14) et le v6rin de compen- 
sation (15) sont montes de part et d'autre de la pou- 
tre du bras teiescopique (9). 
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7. Chariot selon Tune des revendi cations prec6den- 
tes, caracterise en ce que le chariot comporte un 
moyen de verrouillage du chariot embarque sur la 
vehicule porteur avec un support (21) solidaire du 
vehicule porteur. 5 

8. Chariot selon la revendication 7, caracterise en ce 
que ledit moyen de verrouillage est commande 
directement a partir du poste de conduite (2) du 
chariot. w 

9. Chariot selon la revendication 7 ou la revendication 
8, caracterise en ce que le moyen de verrouillage 
est commande sur arr§t du moteur (3) du chariot. 

10. Chariot de manutention motorise, a bras telescopi- 
que, comprenant un chassis monte sur une plura- 
lite de roues dont Tune au moins est motrice, ledit 
chassis portant un groupe motopropulseur, une 
cabine et des moyens de levage disposes entre le 20 
groupe motopropulseur et la cabine, lesdrts moyens 

de levage comprenant ledit bras telescopique 
monte a pivotement autour d'un axe sensiblement 
horizontal, caracterise en ce que I'ensemble des 
moyens de levage (4) comprenant la bras telescopi- 25 
que (9) est d6pla$able transversalement, de 
manure a permettre un r6glage precis sur une dis- 
tance pr&ieterminee (d) du positionnement des 
moyens de levage en vue de la prehension de la 
charge, et en ce que le bras telescopique (9) est 30 
d6plagable transversalement sur son axe (10) de 
pivotement sous Taction de moyens d'actionnement 
disposes au voisinage dudit axe (10) de pivote- 
ment. 

35 

1 1 . Chariot selon la revendication 10, caracterise en ce 
que lesdits moyens d'actionnement sont des 
moyens d'actionnement hydraulique comportant au 
moins un v6rin hydraulique dont la direction 
d'actionnement est sensiblement parallele a laxe 40 
(10) de pivotement du bras telescopique (9). 

12. Chariot selon la revendication 10 ou la revendica- 
tion 11, caracterise en ce que les moyens d'action- 
nement sont pratiquement coaxiaux a Paxe (10) de 45 
pivotement du bras telescopique (9). 

. 13. Chariot selon I'une quelconque des revendications 
10 a 12, caracteris6 en ce que les moyens d'action- 
nement sont a double effet. so 

14. Chariot selon Tune quelconque des revendications 
10 a 13, caracteris6 en se que les moyens d'action- 
nement sont des moyens hydrauliques alimentes 
par des orifices sensiblement paralleles ou 55 
coaxiaux a laxe de pivotement (10). 

15. Chariot selon Tune quelconque des revendications 



10 a 13, caracterise en ce que les moyens d'action- 
nement sont des moyens hydrauliques alimentes 
par des orifices sensiblement orthogonaux a I'axe 
de pivotement. 

Claims 

1 . A motorised lift truck (3), adapted to be loaded on to 
the rear of a carrying vehicle, of the type having a 
chassis (1) of U-shaped configuration, equipped 
with two front wheels and a rear steering wheel, a 
driver's station (2) and lifting means (4), character- 
ised in that the lifting means (4) have a telescopic 
arm (9) mounted to pivot under the action of a lifting 
jack (14) about a substantially horizontal shaft (10) 
located at the rear of the chassis (1) substantially 
above the rear steering wheel (7), and in that the 
driver's station (2) is located on one side of the 
truck, the motor propulsion unit (3) is located on the 
opposite side to the driver's station (2) and the tele- 
scopic arm (9) in its lowered and retracted position 
corresponding to the transport of a load, passes 
between the driver's station (2) and the motor pro- 
pulsion unit (3). 

2. A truck according to Claim 1 , characterised in that 
the telescopic arm carries, at its end remote from 
the pivotal shaft (10), a gripping member (11) 
directable by pivoting around a horizontal shaft (12) 
under the action of an operating jack. 

3. A truck according to one of the preceding claims, 
. characterised in that the telescopic arm carries at 

its end remote from the pivotal shaft (10) a saddle 
(11) supporting forks (13a, 13b). 

4. A truck according to Claim 3, characterised in that 
the telescopic arm (9)m equipped with a saddle 
(11) supporting the forks (13a, 13b), is subject to 
the action of a compensation jack (15), so as to 
hold the forks (13a. 13b) horizontal. 

5. A truck according to one of the preceding claims, 
characterised in that the chassis (1) carries retract- 
able stabilisers (16) adapted to come to bear on the 
ground in front of the contact points of the front 
wheels (5, 6) with the ground. 

6. A truck according to Claim 4, characterised in that 
the lifting jack (14) and the compensation jack (15) 
are mounted to either side of the beam of the tele- 
scopic arm (9). 

7. A truck according to one of the preceding claims, 
characterised in that it has means for locking the 
truck loaded on the carrying vehicle with a support 
(2 1 ) fast with the carrying vehicle. 
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8. A truck according to Claim 7, characterised in that 
the locking means is controlled directly from the 
driver's station (2) of the truck. 

9. A truck according to Claim 7 or Claim 8, character- 
ised in that the locking means is operated when the 
motor (3) of the truck stops. 

10. A motorised lift truck, having a telescopic arm, 
including a chassis mounted on a plurality of 
wheels, at least one of which is driven, the chassis 
carrying a motor propulsion unit, a cab and lifting 
means disposed between the motor propulsion unit 
and the cab, the lifting means including the tele- 
scopic arm pivotally mounted about a substantially 
horizontal shaft, characterised in that the assembly 
of lifting means (4) including the telescopic arm (9) 
is movable transversely, so as to permit accurate 
adjustment over a predetermined distance (d) of 
the positioning of the lifting means with a view to 
gripping the load, and in that the telescopic arm (9) 
is movable transversely on its pivotal shaft (10) 
under the action of actuating means disposed close 
to the pivotal shaft (10). 

1 1 . A truck according to Claim 10, characterised in that 
the actuating means are hydraulic actuating means 
having at least one hydraulic jack of which the actu- 
ating direction is substantially parallel to the pivotal 
shaft (10) of the telescopic arm (9). 

12. A truck according to Claim 10 or Claim 11, charac- 
terised in that the actuation means are practically 
coaxial with the pivotal shaft (10) of the telescopic 
arm (9). 

13. A truck according to any one of Claims 10 to 12, 
characterised in that the actuation means are dou- 
ble acting. 

14. A truck according to any one of Claims 10 to 13, 
characterised in that the actuating means are 
hydraulic means supplied through orifices substan- 
tially parallel to or coaxial with the pivotal shaft (10). 

15. A truck according to any one of Claims 10 to 13, 
characterised in that the actuating means are 
hydraulic means supplied through orifices substan- 
tially perpendicular to the pivotal shaft. 

Patentanspruche 

1. Transportkarren mit einer Antriebseinheit (3) mit 
einem U-fOrmig gestalteten Fahrgestell (1), das 
zwei Vorderrader und ein lenkbares Hinterrad, 
einen FOhrerstand (2) und Hubeinrichtungen (4) 
aufweist zum Mitnehmen am Heck eines den Trans- 
portkarren tragenden Fahrzeuges, dadurch 



gekennzeichnet, daB die Hubeinrichtungen (4) 
einen Teleskoparm (9) aufweisen, der unter der 
Wirkung eines Hubzylinders (14) urn eine im 
wesentlichen waagerechte Achse (10) schwenkbar 

5 ist. die sich am hinteren Ende des Fahrgestells (1) 
im wesentlichen oberhalb des lenkbaren Hinterra- 
des (7) befindet.und daB der FOhrerstand (2) auf 
einer Serte des Transportkarrens angeordnet ist, 
wahrend sich die Antriebseinheit (3) auf der entge- 

10 gengesetzten Seite des Fuhrerstandes (2) befindet 
und der Teleskoparm (9) in der abgesenkten und 
eingezogenen Stellung beim Transport einer Last 
zwischen dem FOhrerstand (2) und der Antriebsein- 
heit (3) veriauft. 

15 . 

2. Transportkarren nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Teleskoparm an seinem 
von der Schwenkachse (10) entfernten Ende ein 
durch Schwenken urn eine waagerechte Achse 

20 (12) unter der Wirkung einer Betatigungs-Kolben- 
Zylinder-Einheit ausrichtbares Tragelemenf (11) 
aufweist. 

3. Transportkarren nach einem der vorhergehenden 
25 AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB der Tele- 
skoparm an seinem von der Schwenkachse (10) 
entfernten Ende eine Tragplatte (11) zum Halten 
von Gabeln (13a, 13b) aufweist. 

30 4. Transportkarren nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, daB der mit einer Tragplatte (11) 
zum Halten der Gabeln (13a, 13b) versehene Tele- 
skoparm (9) der Wirkung einer Ausgleichs-Kolben- 
Zylinder-Einheit (15) ausgesetzt ist, urn die Gabeln 

35 (13a, 13b) waagerecht zu halten: 

5. Transportkarren nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB an dem 
Fahrgestell (1) einziehbare Stutzen (16) zum 

40 Abstutzen auf dem Boden vor den Aufstandfiachen 
der Vorderrader (5, 6) angeordnet sjnd. 

6. Transportkarren nach Anspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Hubzylinder (14) und die 

45 Ausgleichs-Kolben-Zylinder-Einheit (15) beider- 
seits des Tragers des Teleskoparms (9) angeordnet 
sind. 

7. Transportkarren nach einem der vorhergehenden 
so Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der 

Transportkarren eine Verriegelungsvorrichtung mit 
einer am Fahrzeug befestigten Tragvorrichtung (21) 
fur den auf das Fahrzeug aufgeladenen Transport- 
karren aufweist. 

55 

8. Transportkarren nach Anspruch 7, dadurch 
\ gekennzeichnet, daB die Verriegelungsvorrichtung 

direkt vom FOhrerstand (2) des Transportkarrens 
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aus betatigt wird. 

9. Transportkarren nach Anspruch 7 Oder 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Verriegelungsvorrichtung 
beim Abstellen der Antriebseinheit (3) des Trans- 5 
portkarrens betatigt wird. 

10. Transportkarren mit einer Antriebseinheit und 
einem Teleskoparm sowie einem auf einer Mehr- 
zahl von Radern angeordneten Fahrgestell, wovon 
wenigstens ein Rad angetrieben ist und das eine 
Antriebseinheit, eine Kabine und Hubeinrichtun- 
gen, die zwischen der Antriebseinheit und der 
Kabine angeordnet sind, tragt, wobei die Hubein- 
richtungen den urn eine im wesentlichen waage- 
rechte Achse schwenkbar angeordneten 
Teleskoparm umfassen, dadurch gekennzeichnet, 
daB die den Teleskoparm (5) aufweisenden Hub- 
einrichtungen (4) quer verschiebbar sind, um ein 
genaues Einstellen der Hubeinrichtungen uber eine 
vorgebbare Strecke (D) zum Aufnehmen einer Last 
zu erreichen und daB der Teleskoparm (9) in Quer- 
richtung auf seiner Schwenkachse (10) unter der 
Wirkung von Betatigungsmitteln, die in der Nahe 
der Schwenkachse . (10) angeordnet sind. ver- 
schiebbar ist. 

11. Transportkarren nach Anspruch 10, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Betatigungsmittel aus 
hydraulischen Betatigungsmittel n mit wenigstens 30 
einer Hydraulik-Kolben-Zylinder-Einheit bestehen, 
deren Wirkungsrichtung im wesentlichen parallel 
zur Schwenkachse (10) des Teleskoparms (9) ver- 
lauft. 

12. Transportkarren nach Anspruch 10 Oder 11, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Betatigungsmittel 
im wesentlichen koaxial zur Schwenkachse (10) 
des Teleskoparms (9) angeordnet sind. 

13. Transportkarren nach einem der Anspruche 10 bis 

12, dadurch gekennzeichnet, daB die Betatigungs- 
mittel doppeJt wirkend sind. 

14. Transportkarren nach einem der Anspruche 10 bis 

13, dadurch gekennzeichnet, daB die Betatigungs- 
mittel aus hydraulischen Mitteln bestehen, die 
durch im wesentlichen parallel Oder koaxial zur 
Schwenkachse (10) verlaufende Offnungen beauf- 
schlagt werden. 

15. Transportkarren nach einem der Anspruche 10 bis 

14, dadurch gekennzeichnet, daB die Betatigungs- 
mittel aus hydraulischen Mitteln bestehen, die 
durch im wesentlichen senkrecht zur Schwenk- 55 
achse (10) verlaufende Offnungen beaufschlagt 
werden. 
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